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为了直观和比较方便
,

我们根据对空橄

光侧距仪
、

T MY ss
、 T MY i 9 2和p O 7 0 0的员

敏度的数值
,

分别计算它们对反射 率为。
.
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截面导弹和Z m 金

截面攻击机的作用

距离与各种能见度的关系
,

并将这种关系绘

成曲线
,

如图 3 所示
。
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少图 3 外舰 4 种激光测距仪作用距 离与

能 见度的关系
。
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b 曲线 l是衬空激光浏距 仪
,

对导

弹 , 曲线2是T M丫83
,

时导弹 , 曲 线3是T M Y19 2
,

对导弹
; 曲 线‘是P0 7 o。

,

时导弹 ; 曲 线 5是

付空嵌光浏距仪
,

付攻击机 , 曲线 6是T MY 3
,

甘攻击机 , 曲 线7是T M Y 1 9 2
,

时攻击机 ; 曲

线 8是P O 7 0 0
,

对攻击机

收摘 日期 : 1 9 8 6年1 1 月1 9 日
。
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伺 服 控 制 的 激 光 跟 踪 器

美国马里兰的C H E sA PE A K 写激光系统公司已制成一种激光坐标侧量系统
,

据称其测里

的速度
、

量程和精度均优于现有系统
。

此种C Msl o00 系列激光目标侧 t 系统
,

在2 , m 3
的区城

内
,

用激光干涉测量法侧定运动物体的位置
,

测量精度达到1协m
,

测童速率超过 20 o H : 。

显然
,
C M S

一 1 0 0。不同于标准的用一何服控制跟晾器浏最三维运动的线性
二

F涉测最法
。

这

使得它容易适应机器人的无规则运动
,

使它们达到机床精度
。

通过使用一个外部装里去侧t

机器人的状态
,

降低了对机 器人稳定性的耍求
,

以及对联合动作精确译码的要求
,

从而扩大

了应用的可能性
,

节约了大量的成本
。

C M S 系统使用一个或多个激光束去跟踪一个或多个安装在运动物体
,

例如机器人 手 臂

上的反射体
。

一 个反光器 (一种把光准确地反射到坐标原点的光学系统) 安装在要猫定其位

t 的物体上
,

经过一 简短的校准程序后
,

C M s系统连续地渊t 到反光器的距离
,

并 接着计

算机器人手臂的 x
、

y 、 z坐标
。

为了侧定机器人手神的角度取向
,

能够将C Ms改进为包含可

侧址全部六个坐标的六个跟踪单元
。

这个特点使C M S系统能够用于校准机器人和 坐 标 测t

装 t
。
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